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Навігаційна система – це набір пристроїв, алгоритмів і програмного 
забезпечення, що дозволяє орієнтувати об'єкт у просторі. Важливим моментом 
є вибір датчиків, які в поєднанні з алгоритмами та аналізом за допомогою 
програмного забезпечення змушують пристрій рухатися у той чи інший 
бік [1, 2]. 

Датчики/детектори/перетворювачі – це електричні, оптико-електричні або 
електронні пристрої, що складаються зі спеціальної електроніки або інших 
чутливих матеріалів, для визначення наявності певної сутності чи функції. 
Деякі призначені для визначення фізичних властивостей, таких як температура, 
тиск або випромінювання, а інші можуть виявляти рух або близькість.  

Наше завдання запропонувати датчики та алгоритм для успішної навігації в 
просторі телекерованої платформи. Необхідно правильно інтерпретувати 
інформацію про навколишнє середовище, одержану від датчиків, і постійно 
відстежувати власні координати.  

У ході аналізу роботи системи навігації [3, 4], одними із складових датчиків 
для надійної телекерованої платформи є: 

− датчики зору та зображення; 
− датчики наближення; 
− датчики положення; 
− датчики руху. 
В якості лазерного далекоміра, ми можемо запропонувати PNBC008. Лазерний 

далекомір Wenglor PNBC008 – надійне рішення для використання у різних галузях 
промисловості. Датчик має аналоговий вихідний сигнал струмом 4-20 мА 
напругою 0-10 В. Оснащений інтерфейсом Ethernet TCP/IP для віддаленої передачі 
сигналу та можливості застосування додаткових програмних засобів. Забезпечує 
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точні показники в діапазоні 0,2-1 м та стабільні результати. На відміну від 
аналогів: високоточний лазерний датчик. 

Для успішної роботи датчика, запропоновано методику засновану на 
фреймворку ROS (robotic operating system), та пакеті amcl 2 [5, 6, 7]. Аmcl - 
система імовірнісної локалізації робота, що рухається в 2D. Він реалізує 
адаптивний підхід, який використовує фільтр частинок для відстеження 
положення робота на відомій карті.  

Нижче наведена схема реалізації побудови карти, за допомогою 
використання високоточного датчика PNBC008, в складі єдиної системи з 
пакетом amcl 2. 

 
Рис. 1. Структура роботи пакетів, які реалізують побудову карті місцевості 

У доповіді наведено перевагу використання точного лазерного далекоміра 
Wenglor PNBC008, у складі роботи фреймворку ROS, та з його використанням 
одним з найліпших пакетів побудови та обробки інформації навколишнього 
середовища.  
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